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(57)摘要

本实用新型属于医疗器械技术领域，提供了

一种微创手术机器人机械臂布置结构，包括不少

于3个器械臂(1)、1个内窥镜臂(2)以及不少于1

个的器械末端保持臂(3)；所述器械臂(1)包括臂

后段(4)，以及一通过一可拆分支架连接机构(5)

与所述臂后段(4)连接的手术器械末端(6)，一手

术器械卡座(7)设置在所述手术器械末端(6)上，

位于所述手术器械末端(6)上还固定设置有一被

持部；位于所述器械末端保持臂(3)上设置有一

用于抓持所述被持部的抓持部。与现有技术相

比，本实用新型的有益效果在于：机械臂布置结

构紧凑，占地空间小，提高手术室利用率，各机械

臂之间位置调整简单，加快医生操作进程，降低

医生操作难度。
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1.一种微创手术机器人机械臂布置结构，其特征在于，包括不少于3个器械臂(1)、1个

内窥镜臂(2)以及不少于1个的器械末端保持臂(3)；所述器械臂(1)包括臂后段(4)，以及一

通过一可拆分支架连接机构(5)与所述臂后段(4)连接的手术器械末端(6)，一手术器械卡

座(7)设置在所述手术器械末端(6)上，位于所述手术器械末端(6)上还固定设置有一被持

部；位于所述器械末端保持臂(3)上设置有一用于抓持所述被持部的抓持部。

2.根据权利要求1所述的微创手术机器人机械臂布置结构，其特征在于，还包括有一主

机械基臂(10)，所述主机械基臂(10)包括有一带有立柱基座(11)的设备安置平台(12)，位

于所述设备安置平台(12)上设置有若干臂连接点(13)，各所述器械臂(1)以及内窥镜臂(2)

均通过一关节与所述各臂连接点(13)一一对应连接。

3.根据权利要求2所述的微创手术机器人机械臂布置结构，其特征在于，所述各臂连接

点(13)在所述设备安置平台(12)上呈直线状均匀排布。

4.根据权利要求3所述的微创手术机器人机械臂布置结构，其特征在于，所述器械臂

(1)的数量为3个，所述臂连接点(13)的数量为4个，所述内窥镜臂(2)安装于位于中间两个

所述臂连接点(13)的任意一个上。

5.根据权利要求3所述的微创手术机器人机械臂布置结构，其特征在于，所述器械臂

(1)的数量为4个，所述臂连接点(13)的数量为5个，所述内窥镜臂(2)安装于位于中心位的

所述臂连接点(13)上。

6.根据权利要求3所述的微创手术机器人机械臂布置结构，其特征在于，所述器械末端

保持臂(3)的数量为1个，最远的两个所述臂连接点(13)所连线段的垂直平分线，通过所述

器械末端保持臂(3)的所述抓持部。

7.根据权利要求3所述的微创手术机器人机械臂布置结构，其特征在于，所述器械末端

保持臂(3)的数量为2个，分别设置于所述臂连接点(13)所在直线的两侧，且最远的两个所

述臂连接点(13)所连线段的垂直平分线，均通过所述两个器械末端保持臂(3)的所述抓持

部。

8.根据权利要求1所述的微创手术机器人机械臂布置结构，其特征在于，所述抓持部为

一抓持爪(9)，所述被持部为一防滑环(8)。
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微创手术机器人机械臂布置结构

技术领域

[0001] 本实用新型属于医疗器械技术领域，涉及一种微创手术机器人机械臂布置结构。

背景技术

[0002] 传统的外科手术是医生用医疗器械对病人的身体病灶进行切除、缝合等治疗。用

刀、剪、针等器械在人体局部进行操作，除去病变组织、修复损伤、移植器官、改善机能和形

态等。然而在某些手术中，患者需要承受巨大的痛苦。相对于传统外科手术而言，手术机器

人具有定位时间短、创伤小、定位精，减少人为误差、可以代替医务人员进行有损害的操作

等优点。

[0003] 手术机器人由上个世纪20年代完成研发并具体应用到医疗手术实施当中。至此的

几十年中，手术机器人不断更新换代。就应用市场占有率而言，目前最广的主要包括伊索手

术机器人、宙斯手术机器人以及达芬奇手术机器人。

[0004] 以达芬奇手术机器人系统为例，目前最新的达芬奇系统包括三个部分，分别为符

合人体工程学的医生操作台，配有四个互交式器械臂的患者手术车，以及集成三维高清视

频系统和专用系统处理器的视频塔。其中上述四个互交式器械臂分别包括三个主器械臂以

及一个镜头臂。主器械臂用于卡持手术器械以完成具体的手术动作，镜头臂用于架设内窥

镜以为手术医生提供视角。设计三个主器械臂的目的在于，实现双控制台功能。双控制台允

许两位医生同时进行手术动作，一位医生在操作两个主手术器械机械臂时，另外一位医生

可以激活使用第三臂来进行协助。该技术方法主要为了解决一位医生只能同时操作两个主

器械臂的局限，将参与手术的主器械臂的具体数量进行拓展。

[0005] 但该设计方案存在一定程度的不足，两位手术医生同时工作，由于可能存在的因

手术水平不同，惯用手法不同，手术过程中的频繁言语交流等情况，导致手术进展缓慢，严

重可影响到手术进程与效果。一般一人操作两手通常不会相互碰触，但当引入第二人控制

第三手时，往往会因为相互间的运动轨迹预判存在非预见性，而导致相互碰撞，严重的可引

发医疗事故。

发明内容

[0006] 本实用新型的目的在于，为了解决上述问题，提供了一种微创手术机器人机械臂

布置结构，利用与常规技术不同的布置结构，使得手术医生可以实现对多个主器械臂进行

一人多控的目的。

[0007] 为了达到上述目的，本实用新型提供了一种微创手术机器人机械臂布置结构，包

括不少于3个器械臂、1个内窥镜臂以及不少于1个的器械末端保持臂；所述器械臂包括臂后

段，以及一通过一可拆分支架连接机构与所述臂后段连接的手术器械末端，一手术器械卡

座设置在所述手术器械末端上，位于所述手术器械末端上还固定设置有一被持部；位于所

述器械末端保持臂上设置有一用于抓持所述被持部的抓持部。

[0008] 在本技术方案中，器械臂与器械末端保持臂配合使用。器械臂的臂后段可以与手

说　明　书 1/3 页

3

CN 208371896 U

3



术器械末端分离，即当支架连接机构被拆分时完成分离动作。分离后的手术器械末端需保

持分离前所在位置，此时通过器械末端保持臂完成。具体的，器械末端保持臂带有一个抓持

部，在臂后段与手术器械末端分离前，抓持部抓持位于手术器械末端的被持部，此时手术器

械末端由原来的仅受臂后段作用变为受臂后段以及器械末端保持臂共同作用。当臂后段与

手术器械末端分离后，此时手术器械末端变为仅受器械末端保持臂作用。医生在完成抓持

动作之后，即可脱离对器械末端保持臂的控制，使其连带手术器械末端位置静止不动，从而

实现医生可以对多个主器械臂进行一人多控的目的。

[0009] 优选地，微创手术机器人机械臂布置结构还包括有一主机械基臂，所述主机械基

臂包括有一带有立柱基座的设备安置平台，位于所述设备安置平台上设置有若干臂连接

点，各所述器械臂以及内窥镜臂均通过一关节与所述各臂连接点一一对应连接。在上述优

选方案中，通过一主机械基臂对除器械末端保持臂外的其他臂集成管理，可以获得最简化

的机械臂操作流程，各臂之间的扭转以及摆动角度最大；分别看待器械末端保持臂和其他

臂的原因在于，两者轨迹不同，遵循的使用原则不同，适用的范围以及情况不同。

[0010] 更优选地，所述各臂连接点在所述设备安置平台上呈直线状均匀排布。直线排布

有助于各臂之间的配合，达到布置结构的最优化。

[0011] 进一步更优选地，所述器械臂的数量为3个，所述臂连接点的数量为4个，所述内窥

镜臂安装于位于中间两个所述臂连接点的任意一个上。同样进一步更优选地，所述器械臂

的数量为4个，所述臂连接点的数量为5个，所述内窥镜臂安装于位于中心位的所述臂连接

点上。内窥镜臂最为医生视角的唯一获取来源，往往需占据最佳位置，即面对手术台更为正

面的角度位置。

[0012] 还是同样进一步更优选地，所述器械末端保持臂的数量为1个，最远的两个所述臂

连接点所连线段的垂直平分线，通过所述器械末端保持臂的所述抓持部。如此设计，可以使

得抓持部距离各被持部的位置相等，自身扭转摆动的角度已经范围最小。

[0013] 也还是同样进一步更优选地，所述器械末端保持臂的数量为2个，分别设置于所述

臂连接点所在直线的两侧，且最远的两个所述臂连接点所连线段的垂直平分线，均通过所

述两个器械末端保持臂的所述抓持部。设置两个器械末端保持臂的优点在于，给医生更多

的选择空间，获得更加优越的手术器械配比选项。同时两个器械末端保持臂分别于臂连接

点的两侧，不仅使得整体结构更具对称性，使设备获得更好的稳定性，同时还使得两器械末

端保持臂活动互不干扰，防止意外操作而引起臂与臂之间的碰撞。

[0014] 优选地，所述抓持部为一抓持爪，所述被持部为一防滑环。

[0015] 与现有技术相比，本实用新型的有益效果在于：

[0016] 机械臂布置结构紧凑，占地空间小，提高手术室利用率，各机械臂之间位置调整简

单，加快医生操作进程，降低医生操作难度。

附图说明

[0017] 图1为一种本实用新型的微创手术机器人立体结构示意图。

[0018] 图2为图1中手术机器人的俯视结构示意图。

[0019] 图3为另一种本实用新型的微创手术机器人的立体结构示意图。

[0020] 图4为图3中手术机器人的俯视结构示意图。
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[0021] 图5为第三种本实用新型的微创手术机器人的立体结构示意图。

[0022] 图6为图5中手术机器人的俯视结构示意图。

[0023] 图7为抓持爪处的局部立体结构示意图。

[0024] 图8为防滑环的局部立体结构示意图。

[0025] 其中：

[0026] 1、器械臂；2、内窥镜臂；3、器械末端保持臂；4、臂后段；5、支架连接机构；6、手术器

械末端；7、手术器械卡座；8、防滑环；9、抓持爪；10、主机械基臂；11、立柱基座；12、设备安置

平台；13、臂连接点。

具体实施方式

[0027] 实施例1

[0028] 参照图1和图2，本实施例介绍了一种微创手术机器人机械臂布置结构，包括3个器

械臂1、1个内窥镜臂2以及1个的器械末端保持臂3；所述器械臂1包括臂后段4，以及一通过

一可拆分支架连接机构5与所述臂后段4连接的手术器械末端6，一手术器械卡座7设置在所

述手术器械末端6上，位于所述手术器械末端6上还固定设置有一防滑环8；位于所述器械末

端保持臂3上设置有一用于抓持所述防滑环8的抓持爪9。

[0029] 实施例1

[0030] 参照图3和图4，本实施例介绍了另一种微创手术机器人机械臂布置结构，包括3个

器械臂1、1个内窥镜臂2以及1个的器械末端保持臂3；所述器械臂1包括臂后段4，以及一通

过一可拆分支架连接机构5与所述臂后段4连接的手术器械末端6，一手术器械卡座7设置在

所述手术器械末端6上，位于所述手术器械末端6上还固定设置有一防滑环8；位于所述器械

末端保持臂3上设置有一用于抓持所述防滑环8的抓持爪9。所述主机械基臂10包括有一带

有立柱基座11的设备安置平台12，位于所述设备安置平台12上设置有4个臂连接点13，各所

述器械臂1以及内窥镜臂2均通过一关节与所述各臂连接点13一一对应连接。所述各臂连接

点13在所述设备安置平台12上呈直线状均匀排布。内窥镜臂2安装于位于左侧第二个臂连

接点13上。最远的两个所述臂连接点13所连线段的垂直平分线，通过抓持爪9。

[0031] 实施例2

[0032] 参照图5和图6，本实施例介绍了第三种微创手术机器人机械臂布置结构，包括4个

器械臂1、1个内窥镜臂2以及2个的器械末端保持臂3；所述器械臂1包括臂后段4，以及一通

过一可拆分支架连接机构5与所述臂后段4连接的手术器械末端6，一手术器械卡座7设置在

所述手术器械末端6上，位于所述手术器械末端6上还固定设置有一被持部；位于所述器械

末端保持臂3上设置有一用于抓持所述被持部的抓持部。所述主机械基臂10包括有一带有

立柱基座11的设备安置平台12，位于所述设备安置平台12上设置有5个臂连接点13，各所述

器械臂1以及内窥镜臂2均通过一关节与所述各臂连接点13一一对应连接。所述各臂连接点

13在所述设备安置平台12上呈直线状均匀排布。所述内窥镜臂2安装于位于中心位的所述

臂连接点13上。两个器械末端保持臂3分别设置在臂连接点13的两侧，最远的两个所述臂连

接点13所连线段的垂直平分线，均通过两个抓持爪9。
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图5

图6
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图7

图8
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摘要(译)

本实用新型属于医疗器械技术领域，提供了一种微创手术机器人机械臂
布置结构，包括不少于3个器械臂(1)、1个内窥镜臂(2)以及不少于1个的
器械末端保持臂(3)；所述器械臂(1)包括臂后段(4)，以及一通过一可拆分
支架连接机构(5)与所述臂后段(4)连接的手术器械末端(6)，一手术器械卡
座(7)设置在所述手术器械末端(6)上，位于所述手术器械末端(6)上还固定
设置有一被持部；位于所述器械末端保持臂(3)上设置有一用于抓持所述
被持部的抓持部。与现有技术相比，本实用新型的有益效果在于：机械
臂布置结构紧凑，占地空间小，提高手术室利用率，各机械臂之间位置
调整简单，加快医生操作进程，降低医生操作难度。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/fe1694fa-0566-490f-9132-cb36fa0a6b28
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/064977539/publication/CN208371896U?q=CN208371896U
http://epub.sipo.gov.cn/tdcdesc.action?strWhere=CN208371896U

